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な Receding Horizon Controlのアルゴリズムについてまとめている。
　第 8章は，本論文の結果をまとめるとともに，本論文で扱った，リアルタイム動き生成問題について。今
後の課題を考察している。
審　査　の　結　果　の　要　旨
　本論文では，ロボット等のリアルタイム制御を必要とする制御対象に，拘束条件を付加しスラック変数を
導入することにより実用解を得るリアルタイム最適化手法を開発し，実用的に最適軌道を生成し制御を行え
ることが示している。この手法は，航空宇宙，鉄道，自動車，など各種分野への適応が可能である。
　以上の成果は，リアルタイム制御の設計法及び最適な動作生成制御の実現に対して寄与する点が多大であ
り，本論文は博士論文に値するものと認められる。
　よって，著者は博士（工学）の学位を受けるに十分な資格を有するものと認める。
